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>m Kursun Amaci ) oo

Bu kursun hedef kitlesi CC-Link IE Field Network ile uyumlu bir MELSERVO-J4 serisi servo siiriicii kullanarak ilk kez bir sistem
kuracak olan kisilerdir. Bu kursta sistem tasanm proseddrleri, kurulum, kablo tesisati ve program &rnekleri agiklanmaktadir.

Kursta /0 modundaki fonksiyonlar ve sistemin
baslatma yontemi haklanda bilgi edineceksiniz.

1. YO Modunu Baslatma 2. Pozisyon Tablosu Isletimi

3. PLCopen ile uyumlu FBs Kullanan Program

Bu kursun alinmasi icin MELSEC iQ-R serisi PLCs, AC servolar ve pozisyonlama kontroll hakkinda temel bilgi sahibi
olunmasi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, asagidaki kurslarin alinmasi énerilir.
«"MELSEC iQ-R Serisi Temel Bilgiler" kursu

«"GX Works3 (Ladder)" kursu

*"MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J4)" kursu

*"Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (pozisyonlama)" kursu
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>m Kursun Yapisi ) 00c

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baglamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - I/0 (Giris/Cikis) Modunu Baslatma

Kursta I/O modundaki fonksiyonlar ve sistemin baglatma y&ntemi hakkinda bilgi edineceksiniz.
Béliim 2 - Pozisyon Tablosu isletimi

Pozisyonlama tablosu kullanarak pozisyonlama metodu hakkinda bilgi edineceksiniz.
Boliim 3 - PLCopen ile uyumlu FBs Kullanan Program

PLCopen ile uyumlu fonksiyon bloklannin kullanildigi programlama hakkinda bilgi edineceksiniz.

Son Test

Toplam 5 kisim (7 soru), Geger not: %60 veya Uzeri
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>m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya dénin.

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya

Istenen sayfaya ulas ulasabilmenizi saglar.

Egitimden cikin.

Egitimden qik "Icindekiler" ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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b)) — -
CZ Kullanim Onlemleri ) oo

Giivenlik onlemleri

Gergelk drlinleri kullanmayi 6grendiginizde, litfen ilgili kilavuzlardaki tim glvenlik édnlemlerini okuyunuz ve dogru
sekilde kullaniniz.

Bu kurstaki onlemler
- Kullandigimiz yazim siriiminde gérintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkl olabilir.
Asagida, bu kursta kullanilan yazilim ve her bir yazim striimi gdsterilmektedir.
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.60ON

Referans materyalleri

Asadida, egitimle baglantili referans yer almaktadir. (Bu olmadan da &grenebilirsiniz.)
Indirmek icin referans materyalin adini tiklayiniz.

Referansin adi Dosya bigimi

Kayit kagidi Sikistinlnms dosya 6,37 kB
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>m 1/0 (Girig/Cikis) Modunu Baslatma D) eoec

Bu bélimde is diizeninde I/O modu ile MR-J4-GF servo sirliciiniin baslatma yéntemi aciklanmaktadir.

m I/0 (Giris/Cikis) Modundaki Fonksiyonlar )

MR-J4-GF servo sirtiicil iki adet istasyona 6zgl moda (station-spesific mode) sahiptir: Hareket (Motion) modu ve I/O modu.
Aralaninda asagidaki farkhliklar vardir.

Hareket (Motion) modu «+++++ Bu mod Simple Motion modiliiniin kombinasyonuyla interpolasyon kontroli, senkron kontrol
ve birden fazla eksenin hiz-tork kontroll gibi gelismis Hareket (Motion) kontroll gerceklestirir.
"Servo Sistem Denetleyicisi MELSEC iQ-R serisi Simple Motion Moddili (CC-Link IE Field
Network)" kursunda Hareket (Motion) modu hakkinda bilgi edinilebilir.

[/O modu s+#ss+ssssessssssssesss Bu mod, servo sirlicide entegre olarak bulunan pozisyonlama fonksiyonunu kullanarak bir
konveydrii ve ddner tablayl kolayca harekete gegirir. Simple Motion modiili digindaki bir
modiil ana istasyon olarak kullanilabilir.

Hareket (Motion) modu ve I/O modu birlikte ayni ag tzerinde kullanilabilir. Bunlan birlikte kullanirken, RD77GF gibi Hareket
(Motion) moduyla uyumlu bir ana istasyon kullaniniz.

I/O modu iki pozisyonlama moduna sahiptir: pozisyon tablosu yéntemi ve indeksleyici yéntemi. (indexer method)

pozisyon tablosu yéntemi icin, 6nceden servo sirliciide ayarlanmis pozisyon tablosunu (en fazla 255 nokta) segin ve segilen
pozisyona pozisyonlamay baslatmak icin bir baglatma sinyali génderiniz.

Method igin, 2 ve 255'e esit olarak bdlinmis bir déner tablasinda bir konum (istasyon konumu) segin Indexer ve segilen
konuma pozisyonlamayi baslatmak icin bir baslatma sinyali génderiniz.

I/O modu yazilim versiyonu Al veya Uzeri olan ve indexer isletimi A3 veya (izeri olan servo srlici tarafindan desteklenir.
Servo striictinin yaziim striimini MR Configurator2'deki [Diagnosis] - [System Configuration] segenekleriyle kontrol ediniz.
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»m Sistem Konfigiirasyonu ) 0@

Asagidaki sekilde, sistem konfiglrasyonu gosterilmektedir. Makine parcasi 1.8 ve 3.3 kisimlannda acgiklanacaktir.
Harici devreyi uzak giris moddliine baglayiniz.

R6lP RO4CPU  RITIGFL1-T2 R35B

MNZ2GF251-160

L

Harici devre, orn.
Diagmeler
(butonlar)
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»m Modiillerin Montajl

Her moduli ana tasiyic Unite Gzerine asagida gosterildigi gibi monte ediniz.
Ayrintilar igin, MELSEC iQ-R Moduli Konfiglirasyon Kilavuzuna basvurunuz.

RO4CPU R35B

R61P RJ71GF11-T2

*R0O4CPU ve RJ71GF11-T2 kullanmak yerine, CC-Link IE'ye gémiili CPU (RO4ENCPU) kullanilabilir.
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>m Gii¢ Kaynaginin Kablo Tesisati ve Baglanti Kablolar ) Wi

Bu kisimdaki kablo tesisat semasi bir taslaktir. Tam kablo tesisati icin, her modiiliin kilavuzlarina basvurdugunuzdan emin olunuz.

(1) PLC giic kaynaginin kablo tesisati

Asagida, glc besleme ve topraklama hatlarinin glic kaynagi moduiliine baglandidi bir 6rnek gésterilmektedir.
Gl¢ kaynag modiltinin éniindeki terminal kapagini acin ve kablolari baglayiniz.
Giig kaynagi sistemindeki parazitlenmeyi azaltmak icin, bir yalitim transformatoérii baglayiniz.

Glic kaynad moddli: . . .
Terminal kapagnin ici G kaynag modili

200 ila 240 VAL

i

L -
J Kahplanmis kutulu devre kesici
(MCCE)

Uygun tel boyutu Sikma torku

Giig kablosu 0,75 ila 2 mm? (AWG18 ila AWG14) 1,02ila 1,38 N'm

Toprak teli 0,75 ila 2 mm? (AWG18 ila AWG14) 102ila 1,38 N-m
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hm Gii¢ Kaynaginin Kablo Tesisati ve Baglanti Kablolar ) Wi

(2) Servo siiriicii ve Servo motorunun Gii¢ kaynaginin baglantisi

Kontrol devresi gii¢ kaynad (L11, L21) ve ana devre glic kaynagi (L1, L2, L3) baglantisini servo siriiciiye yapiniz ve
sonrasinda giic kablosu ile encoder kablosunu baglayiniz.

200 ila 240 VAC
@ Asagidaki tabloda servo siiriicii MR-J4-10GF kullanildigindaki kablo
- kesitleri belirtiimektedir.
Kaliplanmis kutulu devre kesici Servo sirlicliyii farkh bir kapasite ile kullanirken, o modele ait Talimat
J (MCCE) Kilavuzuna basvurunuz.

Oge Uygun kablo kesiti Sikma torku

Manyetik kontaktdr MR-J4-10GF
(MC) Kontrol devresi
glic kaynad 1,25 mm? ila 2 mm? (AWG16 ila 14) -
(L11, L21)

Ana devre giig

kaynad 2 mm? (AWG14) -
(L1, L2, L3)
Toprak teli 1,25 mm? (AWG16) 12 MN-m

Servo motor gic kaynad) kablosu
H
1

Encoder kablosu
H

HG-KR13
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> =
ﬂ lstasynn Numaralarini Ayarlama

(1) Servo siiriiciilerin istasyon numaralarin ayarlama

Servo stirliclilerin istasyon numaralarini ayarlamak icin rotary switchleri (SW2 ve SW3) kullamniz.
Istasyon numaralarini onaltili olarak ayarlayiniz.

SW2 Sw3
Istasyon numarasi ayarlama Istasyon numarasi ayarlama
rotary switch ((ist) rotary switch (alt)
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>“ istasynn Numaralarini Ayarlama ) ood

(2) Uzak giris modiiliiniin istasyon numarasini ayarlama

Bir istasyon numarasi ayarlamak icin modulin 6niindeki istasyon numarasi ayarlama diigmesini kullaniniz.
Soldaki rotary switch ile yiizler ve onlar basamaklarnina rakamlar ekleyerek ve sagdaki rotary switch ile birler
basamadgina bir rakam ekleyerek ayarlayiniz.
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fm CC-Link IE Field Network'ii Baglama ) 00G

RJ71GF11-T2, MR-J4-GF ve uzak giris moduilind Ethernet kablolanyla baglayiniz.
Bunlan, bu kursta anlatilan hat topolojisini kullamininiz.

CC-Link IE Field Network icin asagidaki standartlan karsilayan Ethernet kablolan kullaniniz.
Ethernet kablosunun istasyondan istasyona maksimum uzakhigi 100 m'dir. Buna karsin, kablonun ¢alisma ortamina
bagli olarak bu mesafe kisalabilir.

Istasyon 1

Ethernet kablosu Konektor Standart

Kategori 5e veya Uzeri, diiz kablo (cift blendajli, RJ45 konektdrl | Uygulanabilir kablolar;
STP) +IEEE8S02.3 (1000BASE-T)
*ANSI/TIA/EIA-568-B (Kategori 5e)
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Cihaz Knnfngurasyonu

(1) Cihaz Konfigiirasyonu

Bu cihaz konfiglirasyonu, bilyeli vidanin bir eksenini igerir.

[ il'llllllllllll-l (ENN]

3 A *
::I \ TV Kontrol paneli
rl I -w
e e

< e FLS/RLS diigmeleri
normalde kapali
| * * kontaklardir.

RLs DOG FLS (Mot

Bilyeli vidanin iletkeni (hatve): 10 mm

Limit diigmeleri asagida gosterilen pozisyonlarda saglanir.
RLS DOG FLS

5 f . B

| I I |
=10 mm 0 mm 150 mm 160 mm

(Not) Bu kursta, dog switch ve stroke limit switch sadece érnekleme amaciyla uzak giris moduline baglanmistir. Home
position return dogrulugunu artirmak icin, bunlar dogrudan servo siriiclye baglayiniz.
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=

Cihaz I(nnflgurasyonu

) ood

(2) Harici devrenin kablo tesisat

Bu kursta uzak giris modultne bir harici devre baglayiniz.
Asadidaki sekilde bolim 2 icin her sinyalin kablo tesisati ve atamasi gosterilmektedir.

X00: Servo-ACIK

X01: Ileri déniisii baslatma
X02: Geri doniisti baslatma
X03: Monitérii baslatma

X04: Duraklat/Yeniden Baslat
X05: Pozisyon tablosu segimi 0
X06: Pozisyon tablosu segimi 1

'I X00 | | X02 XOE |[COM X07: Baglanmamis
24V be X01]| ... [XOF][COM

X08: Otomatik/Manuel secim
X09: Reset
XO0A: Proximity dog
X0B: Strok (st limiti
XO0C: Strok alt limiti
X0D:Baglanmamisg
XOE: Baglanmamis
XOF: Baglanmamis

X00 || XO1 || X02 | X03 || X04 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || X0A || XOB || XOC

X0D

XOE

XOF

COM

—_— 24vDC
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Cihaz I(nnflgurasyonu

(3) Zorunlu durdurma diigmesinin kablo tesisati (EM2)

Zorunlu durdurma digmesini servo siriclinin CN3 konektériine baglayiniz.

Digmeyi asagidaki sekilde baglayiniz.

CN3
e~ 20 | EM2
I I 5 | DICOM
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CEO G Tt ) ©os

Denetleyiciden gelen komut ile sistemi calistirmadan 6nce, bir calisma testi yapiniz ve makinenin diizgilin gahstigini
kontrol ediniz.

(1) Calisma testi modu

Servo sirlictiniin ekran kapadinin icinde yer alan SW1-1'i ACIK (yukari) konuma getiriniz.

SW1-1
Mod degistirme digmesi
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=

@I caisma Test

) ﬂﬂﬂ

(2) Servo siiriiciiyii bir kisisel bilgisayara baglama
Servo siirtciyil USB kablosuyla kisisel bilgisayara baglayiniz.

CMN5
USB kablosu

(3) Gii¢ kaynaklarim agma
Servo sUrliciniin giciini aginiz. Servo sirlicinin ekraninda "b01." gérantilenir.

A SHlEEr  CC-Link IE Bietd

!

IH i
| MEL;Enu’u-] 4

Nokta yanip séner.
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CEO G Tt

(4) MR Configurator2 Kullanilarak Test isletimleri
1) MR Configurator2'yi baslatiniz. "Model" ayarini "MR-J4-GF" yapin ve yeni bir proje olusturunuz.

Connection setting
(%) Servo amplifier connection LISE

D‘I'h: last-used project will be opened whenever
the application is restarted

Lo ||l concel |
2) Asagidaki pencere sayfada agildiginda, "Yes" diigmesini tiklayiniz. MR Configurator2 parametreleri okumaya baslar.

i MELSOFT MR Configuratord

Do you want create a project by reading the parameters from the senvo
amplifier?
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ETI Goisa Tt

3) Meni cubugunda [Test Mode] - [JOG Mode] 6gelerini seginiz.

TestMode | Adjustmlent Tools
Fosihoning Mode. ..
Maotor-ess Cperation. .,
DO Forced Output. ..
Program Operation. .,
Single-step Feed...

Test Mode Information. ..

4) Asagidaki mesajlar gérintilenir. "OK" digmesini tiklayiniz.

MELSOFT MR Configurator?

Once you start test mode, normal operation by external input

i signal will be invalid.
E

MELS0FT MR Confieurators?

When not use limit switch, please turn on “Limit switch

£EL  automatic ON" check box,
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@I caisma Test ) 008

5) JOG isletimi penceresi acilir. "Limit switch automatic ON" secenegini isaretleyiniz.
Limit digmesi bu noktada calismaz. Makinenin ¢ékmesini énleyiniz.
Motoru déndirmek igin [Forward CCW] veya [Reverse CW] digmesini tiklayiniz.
Bilyeli vidanin normal galistigini ve motorun déniis yénii ile bilyeli vidanin hareket yoni arasindaki iliskinin normal
oldugunu kontrol ediniz.

Setong

Mator speed

Acrel. fdecel. tme constant

[#]iemt swetch automatc O

| Birowardcon | | [Blreversecw | 4

[~ Rotation only while the COW or OW button is being pushed

The SHIFT key can be wused for Sorced stop,
6) JOG isletiminden ¢ikmak icin, JOG isletimi penceresini kapatiniz.

Makine servo-kapali durumuna gecer. Makinenin beklenmeyen hareketlerinden kagininiz.
Servo sUrliciinin glictini kapattiktan sonra, SW1-1'i tekrar kapatiniz.

1
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@I Bu Boliimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

« Sistem Konfiglrasyonu
« Modillerin Montaiji
Guc¢ Kaynaginin Kablo Tesisati ve Baglanti Kablolar

istasyon Numaralarini Ayarlama

CC-Link IE Field Network'ii Baglama
Cihaz Konfigiirasyonu

Calisma Testi

Onemli noktalar

Sistem Konfigiirasyonu MELSEC iQ-R serisi PLCs ile MELSERVO J4 serisi servo strlclleri CC-Link IE Field
Metwork Gzerinden baglayan bir sistem konfiglire ediniz.

Modillerin Montaji Giig¢ kaynad modiili R61P, PLC CPU modiili RO4CPU ve CC-Link IE Field Network
Ana/SYerel modili olan RJ71GF11-T2'yi ana tagiycya R35B (izerine monte ediniz.

Giig Kaynadinin Kablo Tesisati ve Giig kaynadimin PLCs ve servo sirdciilerle olan kablo tesisatini yapiniz.
Baglanti Kablolan Servo motor gug kablolanni ve encoder kablolanni servo siricilere baglayimz.

Istasyon Numaralarini Ayarlama Uzak giris modiili ve servo siiriicilere istasyon numaralan veriniz.

CC-Link IE Field Network'ii Baglama Servo sUrliclleri ve uzak girig modalani Ethernet kablolaryla baglayiniz.

Cihaz Konfigiirasyonu Bilyeli vidanin bir eksenini harekete geciren sistemi kullanmmz.

Basglatma dugmeleri ve limit ddgmelerini igeren harici devreyi uzak giris moddline
baglayimz.

Caligma Testi Servo sUriclyl galisma testi moduna ayarlayimz.
MR Configurator2'nin JOG isletimi isleviyle calismay kontrol ediniz.
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»@@m Pozisyon Tablosu Isletimi

) ﬂﬂﬂ

Bu béliimde, bir pozisyon tablosunun kullamldigr pozisyonlama isletimi aciklanmaktadir.

GX Works3 Ayarlama

)

(1) Profilleri kaydetme

MR-J4-GF ve NZ2GF2S1-16D profillerini kaydediniz. Profiller bir kez kaydedildiginde, daha sonra kaydedilmelerine

gerek yoktur.
1) MR-J4-GF ve NZ2GF251-16D profil verilerini asagidaki tablodan indirin ve zip dosyalarni istediginiz yerlerde
saklayiniz.
(Zip dosyalarini agmaniza gerek yoktur.)
Veri Dosya bigimi Dosya boyutu
ME-J4-GF Profili Sikistinlris dosya 973 kB
MZ2GF251-16D Profili Sikistinlmis dosya 11,7 kB

2) GX Works3'i baslatiniz.

3) Proje agmadan [Tool] - [Profile Management] - [Register] 6gelerini seciniz.
4) Saklanan zip dosyasini secin ve [Register] 6gesini tiklayiniz.

Teol | Window Help
| memory Card

ARRICIPY Y

Profile Management

2 Registar

Shortcut Key...

Delete. .,

Fegistes Fiokle

Look jrc | —

o R — .
1 Sl WTTDGFPE1-160 1 o
FRecent Place: AT
L Sl AR -G T en PP pp

Copsh 1o

Lk vt

A

Comguien
w

Fipdma i

Vi puone

Vi of pgse: il Suggmermed Fopmas

] e

Fuagaten

Caracsl
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} GX Works3 Ayarlama

(2) Bir Proje Olusturma

GX Works3 icin bir proje olusturunuz.

1) [Project]-[New] 6gelerini seginiz.

2) New penceresinde asagidaki 6geleri asagida aciklanan sekilde ayarlayiniz.
3) Module Setting bélimiinde Module Label'i [Use] olarak ayarlayiniz.

Cerl+M
T

Project Verify...

Project Revision

Change Module Type/Operation Mode...
Data Operation

Intelligent Function Module

[ MELSOFT GX Works3
Add a module.

[Module Mame] ROSCPU
MNnan MNthar Earmat Fila [Start 1O No.] 3E00

Module Settng

Module Label:Use
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)

@ GX Works3 Ayarlama

(3) Bellegi Basa Déndiirme

) ood

1/3
PLC CPU bellegini basa déndiriniz.
1) RO4CPU'yu USB kablosuyla bir kisisel bilgisayara baglayiniz.
2) GX Works3 USB baglanti ayarini yapiniz.
[Online] - [Current Connection Destination] dgelerini seciniz. Baglanti hedefini agsagidaki sekilde ayarlayiniz.
Iletisimin dogru kurulup kurulmadigim kontrol etmek igin [Connection Test] &gesini seginiz. Dogru kurulduysa,
pencereyi kapatmak icin [OK] digmesini tiklayiniz.
3) Belledi basa dondiruniz.
[Online] - [CPU Memory Operation] 6gelerini secin. CPU Memory Operation penceresi agildiginda, [Initialization]
digmesini tiklayiniz.
"Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?" mesaji agildiginda, [Yes] diigmesini tiklayiniz.
Specify Connection Dcshl:rnf.nnn-tctmn Y T YT I r & & ﬁ; " EJ
| &- m"' m'*' _|

Current Connection Destination... Co-Link Ehemes
Baard Bourd
&1 Read from PLC...
= Write to PLC...
Werify With PLC... | |
[C IE Cont CC-Link Ethemet

Remote Operation(s)... FET/10{H}

Mol

Safety PLC Operation... v |

CPU Memory Operation. ..
PLC DAt .

CCIEFsd QR Senes

Board Bus
4 L -
L4 GoT CC IE Feeid Head Module

Master/Local
Module

PLC Mode RCPU

% Connection Channed List...

Hser bata ' (e k) (Co-egerencs Herwork) CPU Mogule Direct Couplad Sattng
Set Clack...
Connection Test
Momnitor ¥ Ting Qut (Sec.) 30 Ratry Timas 0
PLC Type
Watch ¥
Detais
User Authentication... b CCIE Cont €L IE Fakd Ethamat CEunk [=11 [
HET/10(H) Systemn Image....
CCIE Cont  CC IE Faekd Ethemet CCLnk 24

NET/10{H}




W] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_aAmplifier_I0_Mode)_TUR E-E

s
-
{10[H

Current Connection Destination... Ethemes CC IE Field IR Senes
E i:EE ; Bow Board Bus
= Read from PLC... foard
=8 Write to PLC...
Verify With PLC... son T | | | H | .
BC [C IE Cont CCLink Ethamet [} GOT CC IE Feeid Head Modus

Remaote Operation(S)...
Safety PLC Operation... v |

MET/L0[H] Modulke Modulk Master/Local
Mizd 2 Modubke

PLC Mode RCPU

CPU Memary Operation...

im PLC Dats... n % | Conmection Channed List....
User Data (b 2atte Qehes SIaion CPU Moduie Drect Coupled Sattng
Set Clock...
Connection Test
Monitor Tna Out (Sec.) 0 Ratry Times 0
PLC Type
Warch
Detai
User Authentication... CCIE Cont  CC IE Faeld Etharmat CCALUnk 24 [
HET/10(H} | Systemn Imaga....
CC IE Cont L IE Feld Ethemat: CC-Lnk 24
HET/10(H}
Accessing Host Staton
Multiple CPU Satting Speciy Redundant COU [+ 4

FLC o, 1 L

Target PLEC
[i g g j [ Canced
1 2 3 4

@ GX Works3 Ayarlama ) 00E
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CPU M-EI"I‘IGI"f Operation

Davica/Labal Mamaony

‘ CPU Built—in Memory

Fila Seormge Ara Liss Welume
I | eazsem
Ingiglizasiea(F) Rafesh(N)

wal |

[

) oo

3/3
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(4) Bir modiil konfigiirasyon semasi olusturma

Bir modiil konfiglirasyon semasi olusturunuz.
Proje agacindan [Module Configuration] égesini seginiz.

penceresini kapatinz.

POW GPU 0

Element Selection penceresinden POU Listesi sekmesini secin ve kullanilacak modiili siriikleyip birakiniz.
Gergek sistemde kullanilan PLC modiillerine karsilik gelen figlrleri seginiz.
Modiil konfiglrasyon semasini olusturduktan sonra, [Edit]-[Parameter]-[Fix] 6gelerini secin ve Module Configuration

Element Selection = X
(Find POU) CE N e
| x Al
Display Target: -
iQ-R Series -

Main Base

W R35E 5 Slots (Type requiring p
W R38B m\rp& requiring p<
W R3IBRB-HT 8 Slots (Extended tempel
I R3108-HT 10 Slots (Extended temps
i R3I10RE 10 Slots (Type requiring r|=
W R312B 12 Slots (Type requiring §

Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU
Process CPU

Safety CPU

C Controller

Head Module

Maotion CPU

NCCPU

Power Supply

Bl Ewtanclan
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(5) CC-Link IE Field Network ana/yerel modiil ayan
Bu kursta ana istasyon olarak CC-Link IE Field Network ana/yerel ag modulini kullanimz.
1) Proje agacindan [Module Parameter] &gesini cift tiklayiniz.

2) [Required Settings] 6gesini tiklayiniz.
3) [Station Type] béliminden [Local Station] 6gesini tiklayiniz ve sag tarafta [ v] diigmesini goriintileyiniz.

4) [v] dugmesini tiklayin ve asadi acilir mentden "Master Station" 0gesini seginiz.

£ Module Parameter
1 Module POU (Shortcut)

£:, Remote Password

Setting ltem List Setting [tem

[Input the Setting ltem to Search ] [E] = Station Type
Station Type ‘Local Station
2) ﬁé =] Network Mumber

Metwark MNumber 1
[~ Station Number
Metwork Mumber Setting Method Parameter Editor

Station Number Station Mumber 1
Parameter Setting Method =) Parameter Setting Method

+ i Basic Settines Setting Method of Basic/Application Settings  Parameter Editar
+-_g Application Settines

Setting Item List Jsetting Item
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Setting Item

Setting Item List

lInput the Setting Item to Search ] @ o Station Type
- Statiom Type
= Network Number Master Station

“F &= _
- - ~ - Metwark Mumber Local Station
=y Required Settings -
'ﬁ =) Station Number Submaster Station

Metwork Mumber Setting Method

Station Mumber
Parameter Setting Method = Parameter Setting Method

+- g Basic Settings " Setting Method of Basic/Application Settings  Parameter Editor
&8 Aoplicaton Settnes rF
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(6) Bir yardimci istasyon ekleme

1) "Setting Item List" bélmesinden [Basic Settings] 6gesini seginiz.

2) "Network Configuration Settings” icin <Detailed Settings> &gesini ¢ift tiklayiniz. [CC IE Field Configuration]
penceresi acilir.

3) [Servo Amplifie(MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] 6gesini pencerenin sag tarafindaki [Module List] bélmesinden
siriikleyerek sol taraftaki moddl listesine birakiniz.

4) [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] 6gesini pencerenin sag tarafindaki [Module List] bélmesinden
siriikleyerek sol taraftaki moddl listesine birakiniz.

5) MR-J4-GF ve NZ2GF251-16D'nin istasyon listesine ve ag konfiglirasyon semasina kaydedildigini kontrol ediniz.

Setting Item List Setting em

[Im:u1 the Settirg Item to Search = Hﬂtﬂwﬁcmﬁlﬂd;:ﬂsmll'
Netwark Comfiguration Scttmgs
By Bz = Refresh Setines
Refrash Sattings <Detailed Setting?
= Metwork Topology

- 4y Basic Settings _
—t ation Settings Network Topology Line/Star
Refrach Setting = Operation of Master Station after Reconnection

Metwicrk Topology Operation of Master Station after Reconnection Returrn as Master Operation Station

| Operation of Master Station after Recornection
-y Application Settings

1E uration [Start 1/O: 0000)

i CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
Detect Now | { Module List
Mode Settng: | Cinkine (Stanclard Mode) - | Besgoment Method: |StartfEnd  w|  LinkScanTime (Aoprox.. | select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

v T s | |Gy e

= Fonts  Start | End | Ponts | Start | End @ 6 | CC IE Field Modub
L BT & of
= CC IE Feld Module (Mitsubishi Ekectric Corporation}
1 Inteligent Device Stason | B oo 003 | e i ocal Module
2 Remate Device Station | i5 0000 O0OOF 20 000D 0013 & Haad Module

. .. MR-34-GF 0.1 to 55K\ 3-Phase 200, 400V
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gurakicon [Start 1/0: 0000)

Edit View Close with Déscarding the Setting Close with Reflecting the Setting

L £C IE Field Configuration
|

Detect Now |

[dede Setting:

Cinfine [Standard Mode}

- | assignment Method: | Start/End Tl Link Scan Time (Aoproal.

RXBY Setting RWw/RWY Setting

Stagon T | 1
b Poinis | Start | End | Puints | Start | End

M- J8-GF  NZ2GFES]
=160

gl

Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |
e
E CC IE Field Module (Mitsubishi Electric Corporation)
& Master/Local Module
& Head Module

. B MRJ4.GE 0.1 ko 55kW3-Phase 200, 400V
| %= NZ2GF251-160 | 16 points
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(7) Senkron haberlesme ayar ve istasyona 6zgii (station-spesific) mod ayan

Ag senkron haberlesme ayarini ve istasyona 6zgi station spesific modunu ayarlayiniz.

1) [Network Synchronous Communication] ve [Station-specific mode setting] ayarlarini gériintilemek icin istasyon
listesini en saga kaydinniz.

2) [Network Synchronous Communication] siitununda [MR-J4-GF] ve [NZ2GF2S51-16D] ayarini "Asynchronous” olarak
yapiniz. (Not)

3) [Station-specific mode setting] siitununda MR-J4-GF ¢alisma modunu ayarlayin. Bu kursta [MR-J4-GF] ayarnim "IO
Mode" seklinde degistiriniz.

m:ﬁm'w
| OCIE Field Configuration Edt View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting .

Dt Mow i Module List ®
Mode Settng:  Oniine (Standard Mode  Stwtfnd v . | salect CC IE Field | Find Module | My Favorites |

Eﬂ*lﬁ@ = o
@ General CC IE Field Module
& CC IE Field Module (Mitsubishi Electric Corporation)
@ Master/Local Module
M Head Module
B Servoe Amplifier{MELSERVO-14 Series)
TR 0.1 to 55kW/3-Phase 200, 400V
B Basic Digital Input Module
m- NZ2GF251-16D 16 points
E GOT2000 Series
B GOT1000 Series

Hozt Staton

MR-M-GF MZ2GF251
= 1§D

(Not) Uzak giris modiliinin "Network Synchronous Communication” ayan "Synchronous” seklinde yapilirken, uzak giris
moddlindn seri numarasina bagh olarak ayara kisitlama getirilir.
Ayrintilar igin, CC-Link IE Field Network Uzak G/C I/O Modiili Kullanim Kilavuzuna basvurunuz.
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(8) Baglanti cihazi ayan
Yardimci istasyona baglanti cihazlarnini (RX/RY,RWw/RWTr) atayiniz. Her sinyalin agiklamasi icin (baglanti cihaz
profili) MR-J4-GF Kullanim Kilavuzuna (G/C I/O Modu) basvurunuz.
1) [RX/RY Setting] ve [RWw/RW Setting] bolimlerini gériintiilemek igin istasyon listesini sola dogru kaydiriniz.
2) Cihazlan asagidaki gibi atayimiz.

[ Detect Now |

Mode Setting: [Clnline (Standard Mode) - | Assignment Method: Start/End - Link Scan Time (Approx.): I 0,71 ms

RO(RY Setting RWWw /RWr Setting Reserved/Error
tem Switching Monito
Points | Start | End | Points | Start | End witching Honi

Mo, Model Name STA# Station Type 2)

4
M

[l 0  Host Station 0  Master Station
L 1 MR-14-GF 1 II"ItEiQEHt Device Station 64 0000 QO03F 16 0000  000F| Mo Setting
Ef= 2 MZ2AGF251-16D 2 Remote Device Station 16 0050  Q05F 4 0050 0053 Mo Setting

Servo siiriiciiye RX00 ila RX3F, RY0O ila RY3F, RWwO00 ila RWwOF
ve RWr00 ila RWrOF atayiniz.

Uzak giris moduline RX50 ila RX5F atayiniz.

Uzak giris moddiline ait RWw/RWTr bu kursta kullaniimadigindan,
dort noktadir; ki bu da minimum nokta sayisidir.
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(9) Ayarlan yansitma

Tyne AR Sethng

- Assgrment Method: | StartiEnd

Ponts Start Emd | Ponis | Start

- Link Scan Time (Approx. ): | 0.71 ms

| R FUAT Setting | Reserved Error
- m Swatching Moni

| 0 Master Staton

Intefigent Dewce Staton
Remote Device Stabon

Na.
» N ot seven
|1 MRecE 1

2 MI2GFI51-16D 2

64 0000 OQO3F
16 0030 005

15 0000 ODOF Mo Settng
4 0050 0053 No Setbng

[P

MR-JI-GF MZXGFIS1
-16D

Ayarlan konfiglre ettikten sonra, pencerenin tst kismindaki [Close with Reflecting the Setting] 6gesini tiklayiniz.

Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

Eii]ihi Eii Eii] Mae ;zs

& General CC IE Field Module

B CC IE Field Module (Mitsubishi
B Master/Local Module
@ Head Module
B Servo Amplifier(MELSERVO-14
® Bask Digital Input Module
B GOT2000 Series
@ GOT1000 Series
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(10) Baglanti yenileme ayan

Baglanti cihazi ile CPU moddili arasindaki transfer araligini ayarlayiniz.

1) Module Parameter (Network) penceresinde [Basic Settings] - [Refresh Setting] égelerini tiklayiniz.
2) [Refresh Settings] bélimiinde <Detailed Setting> dgesini cift tiklayimiz.

3) Ayarlan asagidaki gibi konfigiire ediniz.

4) Ayar islemi tamamlandiginda, [Apply] digmesini tiklayiniz.

Setting Item List Setting Item

Item
-1 Metwark Gonfiguration Settings
Network Configuration Settings <Detailed Setting
B = - Refrash Settings

[+ g Required Settings AR, ¥
=% Basic Settings

| Network Topoloey
P ; Metwork Topology
1) = Operation of Mazter Station after Reconnection
TETOToT i Operation of Master Station after Reconnection Returrn az Master Operation Station

i Operation af Master Station after Reconnectian
- 8 Application Settings
Setting Item

Her baglanti cihazinin durumu PLC CPU'nun B ve W cihazlarina uygulanir.
FIFmS | orart EFiT TalgEeT TEVICE THame FIFmE ST | Eno
512 00000 o0t Module Label

G4 00000 0O003F Specify Device
G4 00000 0O003F Specify Device
16| 00000 | 0000F Specify Device
16 00000 O00OF Specify Device
16 00050 O0OSF Specify Device
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Her baglanti cihazinin durumu PLC CPU'nun B ve W cihazlarina uygulanir.
FIIIF STarT EFiT TargeT TEVICE THameE FOFTE ST | Eno

§12 00000 001FN qah Module Label

G4 00000 0O003F Specify Device
G4 00000 0O003F Specify Device
16 00000 O0OOF Specify Device
16| 00000 | O00OF Specify Device
16 00050 O0OSF Specify Device

afafafalqlafafa]a]q
Afafalafalqfa]afa]a]a

1

‘XTI

Explanation
Select a device type (RHRY R /R,

Check ‘ ‘ Restore the Default Settings
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(11) Baglanti yenileme goriintiisii

Asagida su ana kadar yapilan ayarlama ile baglanti yenilemenin bir gériintisii gosterilmektedir.

PLC CPU Servo siiriicu Uzak giris moddili

B50-5F <
B100-13F » RY00-3F
WO00-0F ¢ RWr00-0F

W100-10F » RWwO0O0-0F
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»ﬂ PLC'ye Veri Yazma

(1) Proje yazma

PLC'nin agik olup olmadigim kontrol ediniz.

Menl cubugunda [Online] - [Write to PLC] 6gelerini seciniz.

PLC'ye yazilacak verileri belirlemek igin [Parameter + Program] diigmesini tiklayiniz.
[Execute] dugmesini tiklayiniz ve verileri PLC CPU'ya yaziniz.

Crifne Data Operstion .
Depisy  Sevwg  Reisted Funcoons

S - S - S - S —
Legenc!

Sersmater = BrogramE) Select &8

® CPU Built-inMemory B 5D Memony Card b Irtefigent Funchon Modde

OpenyOose AT Deselect M)

—

D Paramcter
_' Sysiem Parameier CUPL Poraseter
a Wind e Parameier DT &
B verno Codrwamens WIS ¥
~ & Gilobal Labei
€ Gobal Latel Seting
S8 Program
o
- B Device Memory
N I [ DIFRSL 1

[] B o e Last Crange

O1LNOAT 1

KR AO e

OITRSI2 §

DITREE2

WITREIL 1

I w

Dty Mamey Lapeety =
Mgy Capasl Py

Pogra— Wg—omy
lepw Carowtor .

Docy M=oy

Do on Labe Mamen T baage ks
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(2) Tiim sistemin giiciinii agma

Yazma islemi tamamlandiginda, uzak giris moddili ve servo striicinin giiclini aginiz.

MR-J4-GF servo siirliciinin istasyona 6zel (station-spesific) modu "Motion Mode" (varsayilan) olarak ayarlandiginda,
alarm 9D.2 olusur.

Siradaki bélumde agiklandigr gibi parametreyi degistirerek alarmi temizleyebilirsiniz.

Mod "IO Mode" olarak ayarlandidinda, alarm 9D.2 olusmaz ve "C01" gorintulenir.

SmEs  CC-Link IE Bield

A
A
2

CNP1
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ﬂ Servo Siiriiciiniin Parametre Ayarlarn

m MR Configuratan'yi ba§latma

Bu kissmda CC-Link IE Field Network tGzerinden servo sirlicinin parametre ayari aciklanmaktadir.
GX Works3 proje agacindan [Module Parameter (Network)] dgesini gift tiklayiniz.

[Basic Settings] - [Network Configuration Settings] bélimlerini aciniz.

STA#1 servo slrlicUstndn cgift tiklanmasi Gzerine MR Configurator2 baslar.

T ETTN —

i CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Detect Now |

Online (Standard Mode]

Link Scan Time (Approx.): m ms

ctaton Tyoe RXRYSettng | RWWRWE Setn0 | Reserved/Error Invalid Station/System
Ponts | Start End | Ponts Start | End | Switching Monitoring Target Station

Host Station 0 Master Stabion
Intellgent Device Stabon | 64 0000 00| 16| 0000] OOOF[MoSettng |

2 Remote Device Station 16 0050 005 4 0050 0053 Mo Setting

MR=J4-GF || NZ2GF 251
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(1) Istasyona dzel (station-spesific) mod secimi

1) MR Configurator2 baslatildiinda, proje agacinda [Parameter] 6gesini seciniz.
2) Parametre ayarlama penceresinde [Function display] - [Operation mode] 6gelerini seginiz.
3) [Station-specific mode selection] ayarini [IO mode] olarak yapiniz.

i project  Parameter Setting X |
—|'_!:"1) le_ladder_cap2 }El.&.m1 - :i Las Emhm huﬂ ': af e iy Lop
Settrg .
- Ay At 1 T} 10 e {Standard) 5:0 2)55&-&3

Ciperaton mode

{3 Com Conbral Data Basc Operabon mode[**5TY)
Com Data List Eytprnan Operabion mode selection

Extenson 2 Standard control mods |

Alarm se

'r.:u;i-.mT Vithen changed the parameter of operation mods and wrote,

Drive recorder please change the project o the model and the operaton mode which be

Friction trauble prediction spported sfter g on the power agan.

Vibration trouble prediction
3] e e

Tatal move detance trouble prediction
Component parts Staton-gpechic mode seiection

Position contral -

] -

Torque confrol S -

- Servo adjustments
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(2) Temel ayar

I/O modunda MR-J4-GF servo siirlicliyii kullanan sistem icin, servo striicinin giris sinyali ile zorlamali bir durdurma

(forced stop) etkinlestirilir.

[Common] - [Basic] bélmesindeki [Servo forced stop selection] ayarini "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)"

seklinde yapiniz.

Motorun donis yéniind degistirmek icin, bu pencerede [Rotation direction selection] ayann degistiriniz.

Common - Basic

- SEFunchon deplay

Alarm setting
Tough drive
Drive recorder
Friction trouble prediction
Vibration trouble prediciion
Total move distance trouble predkchon
Component parts
Poston control
Torgue control
= Servo adjustments
B
Exbersaon
Filter 1
Filter 2
Fiter 3

Control mode{™ 5TY)
Confrol mode selection _
Automatic selection 1]

Rotaton drecton("POL)
Rotation direcbon selection

COW d. during fwd. pls. input, OW dr. during rev. pls. input il

Forced stop(®A0P 1)
Servo forced stop selection

Encoder output puls=("ENES, "ENRD, "EME)
Encoder output pulse phase
Kevrce Aghase 97y O

HNumber of encoder ouftput pulse
4000 pulse
| Encodsr output puise |

Torgue Imit(TLP, TLN, TL2)

Forward rotation torgue imit = 1000.0 | % (0.0-1000.0)
Reverse rotation torgue imit  1000.0 | % (0.0-1000.0)
Internal torgue Imit 2 % (0.0-1000.0)

Zero speed(75F)
Zero speed 50 rjfmin (0-10000)
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(3) Tamamlayici parcalar (Encoder kablosu iletisim yontemi secimi)

Gercekte baglanan encoder kablosunun tipini (2 telli ya da 4 telli) [Component parts] penceresinde [Encoder cable
communication method sel.] bélimiinde ayarlayiniz.

Mutlak bir pozisyon algilama sistemi kullanmak icin, bu pencerede [Absolute pos. detection system sel.] ayarini
"Enabled (Used in ABS pos. detect system)" seklinde ayarlayiniz.

Mutlak pozisyon algilama sisteminin kullanilmasi icin MR-BATEV1SET-A pili gerekir.

= EmFuncbon deplay -
W s

= Common

Sasc Regeneratve opbon(™REG Br ke output(MBR)
- [ uses eectomagnet: brake mterioc (MER)
Exiension 2 Regenerative oplion setting . Uses

Alarmm settng Regen. opbon & not used Bectromagne s brake output
Tough drve s (0-1000)

Drrve reconder

Frichon frouble predcbon
Wibr ator trouble predcnon

il i - trouble predction
Component parts

Servo motor
oe

Deabled (Used n ndremental system) ] Encoger Catee("“L0OP 1)
; Encoder cable communication method sel.

| Zoawe
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(4) Konum kontrolii (elektronik disli)
Komut birimini, elektrikli disli ile mm olarak ayarlayiniz.
Bu bélimdeki érnekte, bilyeli vidanin iletkeni (hatve) 10 mm'dir ve harici bir yavaslatma dislisi monte edilmediginden,
motorun bir donisiinde disli 10 mm Hareket eder.
Komut biriminin varsayilan ayan 0,001 mm’dir. Dénis basina komut darbe sayisini 10000 pulse/rev seklinde ayarlayin; bu
durumda, disli 1 darbe komutuyla 0,001 mm ilerler. Elektronik disliyi asagidaki esitligi kullanarak hesaplayiniz.

Elektrikli disli paydasi

Devir basina komut darbe sayisi = motor kodlayicl ¢ozinurlGgia x Elektrikii disli pay!

Elektrikli disli payr = 4194304, Elektrikli disli paydasi = 10000
Suna dusurilir: Elektrikli disli payr = 262144, Elektrikli disli paydasi = 625

= { B Function display
Cperation mode
=) Common In-pasition range(INE, “COP3) Electronic gear("CMX, =00V)
Basic In-position range(Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revolution
cene 1600 A2 (D-65535) 10000 | pulsejrev

Extension 2 -
Alarm s=tting In-position range unit selaction .
Tough drive Comnmand input pules unit

Drive recordes
Friction trouble predction Error excessive alarm{ERZ, *C0P3)

Vibration trouble pradiction Error excessve alarm level setting

Total move distance trouble prediction _ _ l Electronic Gear Setting
Error excessive alarm level urit selectid

Pasition contrel

—rargy [k s ) )
=) Servo adpstments Mo. of emd. pulses per rev. = Motor enc. res, = Electronic gear denominator
Basic Electronic gear numerator

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator 262144

Electronic gear denominator 625

Mo. of cmd. pulses per revolution
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= | Function display
Oiperation mode Posifion control

=l Common In-position range{INE, =COP3) Electronic gear("CMX, *COV)
Basic In-position rang=(Cmd, pulse urit) Mumber of command input pulses per revolubion
Extension T 10000 | pulsefrev
: 1500 5 (D-65535)
Extension 2 ; n
Alarm settng - In-pasition range unit selaction ) Electronic pea
Tough drive Command imput pulse unit
Drive recorder
Friction trouble prediction Error excessve alarm(ERZ, “C0PT)

Visrabion trouble prediction e - level setting
Total mave distance trouble prediction

Error excessive alarm level unit s

No. of cmd. pulses per rev, = Motor enc, res, = Electronic gear denominator
o Electronic gear numerator

Mator encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator [ 262144 | 1-16777215)

Electronic gear denominator [ | f1-16777215)

Mo. of cmd. pulses per revolution
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>m Parametre Ayarlama Ayrintilari ) 00

(5) Pozisyon ayarlama (temel ayar)

[Positioning] - [Basic] 6gelerini tiklayimiz. Komut birimini ve komut yéntemini ayarlayiniz.

Bu bélimde [Unit of positioning data] ayanm "mm" olarak ve [Command method selection] ayarin "Absolute value
command system" olarak belirleyiniz. (Not)

[Feed length multiplication] ayanni "1" seklinde degistirin. pozisyonlama komut birimi 0,001 mm olacaktir.

Filter 2
Eilter 3 Positiorng - Basic
Vibration control

One-touch tuning
Gain changing Unit of positioning data Software limit+

(=) Pasioning mm | 00000000 |
" Command method selection Software limit-

Home position return Absolute value command system 00000000 |
[= Digital 10
Basic
Extension
[MiList display Feed length multiplication (STM) Position range output address +

Basic 1 |se | times 00000000
Gain/filter
Extension Position range output address-

1fo 00000000
Extension 2

Command mode selection{**CTY) Software limit

Feed function selection(*FTY) Pos. range output addr

Artis degeri komut yéntemi mutlak deger tespit sisteminde kullanilamaz.
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>m Parametre Ayarlama Ayrintilari

) ood

(6) Pozisyonlama (baslangi¢ konumuna déniis)

[Positioning] - [Home position return] dgelerini tiklayin ve baslangic konumuna déniis ydntemini ayarlayiniz.
Bu bélimde [Home position return method] ayanm "Manufacture-specific” seklinde yapiniz.

[Home position return method] ayanm "Dog type (Back end detection Z-phase reference)" seklinde yapiniz.
[Home position return direction] ayarini "Address decreasing direction” seklinde yapiniz.

Proximity dog polaritesini "Detect dog with ON" olarak ayarlayiniz.

Positioning - Home position return

Fiter 2
Filter 3
Vibration control
One-touch tuning
Gain .
Positions
Basic

3=

Home position return

=1 Dhgrial LU

s

Home: position return method(HMM)
Method selection
{Jaa 402 (5 Manufacturer-spedfic
Home position return method -
Dog type (Back end detection Z-phase reference) | v
Address decreasing direction

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rjmin (0.00-167772.15)
Creep speed
10.00 | rjmin (0.00-167772.15)

Maoving distance after prosdmity dog
] pim

Home position return position data(ZsT, Z5TH)

0 pm | (D-2147483647)

Detect dog with ON

(0-2147483647)

~

Stopper tme
100 | ms (5-1000)
Torgue limit value
15.0 | % (0.1-100.0)
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>m Parametre Ayarlama Ayrintilari

(7) I/0 ayan
[List display] - [I/O] 6gelerini seciniz.
Her zaman PD41 parametresini ayarlayiniz.
Bu kursta proximity dogs and limit switches denetleyiciden girildiginden (baglanti cihazi kullanilir),
PD41 parametresini "1000" olarak ayarlayiniz.

Filter 3 -
Veraton convl

One-toucdh tuning Mo. Abbr, Mame Unit
Gain changing PD28 For manufacturer setting
=l Positianing PD29 "MSMD1 | For manufacturer setting
Basic PD30 |TLs | For manufacturer setting
Indexer PD31 VLC For manufacturer satting
Home position return PD32 VLL For manufacturer setting
= Digital IjO PD33 MD5 For manufacturer setting

Basic FD34 DS For manufacturer setting

3 Extension PD35 | "MD7 Far manufacturer setting

= EList display ||PD36  *MD8  For manufacturer setting
Basic FD37 *TPOP Touch probe function selection

PO3E | *TPRL1 For manufacturer setting

FD39 | *TPR2 For manufacturer setting

P e FR T ormerTiectorer Tty
PD41 DOP4 Function selection D-%

[PORZ i B L= L = L= = [

Qption setting PD43 For manufacturer setting

Spedal PD44 _ | For manufacturer setting

Linear/DD Motor FD45 _ For manufacturer setting

Positioning control PD45 For manufacturer setting

MNetwork setting . |PDa7 For manufacturer setting
W

Pri4as Frr mana farh irer eattinn

Parametre PD41

bitd(___ X)
bitl(__X )

Uretici ayan icin

bit2(_ X _ ) Ayarlama kn?ulu nu etkinlestiren strok limiti

o = - T aus = L
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>m Parametre Ayarlama Ayrintilari

Parametre PD41

bitO( _ __X)

bitl(_ X )

Uretici ayan icin

bit2(_ X_ )

Ayarlama kosulunu etkinlestiren strok limiti

(: Strok limiti her zaman etkindir

1: Sadece baslangi¢ konumuna dénis icin
etkinlestirilir

Proximity dog ve limit anahtarlan icin bir giris
yontemi secin.

(0: Servo siirlictiden giris

1: Denetleyiciden giris
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>m Parametre Ayarlama Ayrintilari

(8) Servo siiriiciiye veri yazma

Parametreler girildiginde, [Axis Writing] digmesini tiklayin ve parametreleri servo suriicliye yaziniz.

Parametreleri yazdiktan sonra, servo sirticinin glcini kapatip aginiz.

FITET 3
Vibration control
One-touch tuning

Gain chanoi
[=]- Positioning
Basic
Indexer
Home position return
(= Digital 10
Basic
- Extension
& EList display
Basic
Gainffilter
Extension
1fo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Spedal
Linear /DD Motor
Positioning control
Network setting

(Selected ltems wte ]| [ As writng

Linit | Setting range
0000-0000
0000-0000

00

00

00
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0031
0000-003F
0000-003F
-32768-32767
0000-1100
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000

Axisl
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m Pnzisyon Tablosunu Ayarlama

Proje agacindan [Point table] 6gesini seciniz.
Pozisyonlama verilerini ayarlayin. Ayarlan asagidaki gibi konfigiire ediniz.
Ayar islemi tamamlandiginda, [Write All] digmesini tiklayiniz.

Point table positioning operation (Absolute value command system) |saemﬂ Items Write “”“"E‘“IMJ

Target position Rotation speed Accel. time const. Decel. time const. Dwell time
-999,999-999,999 0.00-167772.15 0-20000 0-20000 0-20000

—— Limin — — —

Aundliary func.
0-3,8-11

100.000 100.00
150.000 100.00
50.000 150.00
100.000 150.00
150.000 150.00

0.000 150.00

0.000 0.00
A AnA A An

= =) [ = = = ]
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»m Uzak Girig Modiilii Parametre Ayarlari

) ood

(1) Parametre ayarlama penceresini cagirma

[Basic Settings] - [Network Configuration Settings] bélimlerini aciniz.
6gelerini seciniz.

J
Onine (Standard Mode) . ] -

Setting

Uzak giris moduili icin, ilk islemin ladder programi, parametre ayariyla goz ardi edilebilir.
GX Works3 proje agacindan [Module Parameter(Network)] 6gesini cift tiklayiniz.

Link Scan Time: (Approx.): m s

RWw RIWr Setting

 Reserved/Error

| End |Ponts | Start | Eng ™ >"chng Moni

-Immm

@ Masl
0 Head
B Serv
@ Basi
@B GOT,
B GOT,

‘ —

Total STAR2

m ﬁ. éL
STAR) Mazter Delate

s ST
Lines/Star Online "

Detect Mow

MR-J4-GF | NZ2GF25 Change Transmission Path Method  »

Parameter Processing of Slave Station...

Properties... 1 Command Execution of Slave Station...

Uzak giris modiild, istasyon numarasi 2 simgesini sag tiklayin ve [Online] - [Parameter Processing of Slave Station]
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>“ Uzak Giris Modiilii Parametre Ayarlan

(2) Parametreleri yazma

"Parameter Processing of Slave Station" penceresi acilir.

1) [Method selection] ayarnim "Parameter write" olarak yapiniz.

2) [Initial operation setting] ayann "1: without initial processing” olarak yapin. Diger 6geler igin baslangic
degerlerini giriniz. (Not)

3) [Execute] digmesini tiklayiniz.

Parameter Processing of Slave Station “

Target Module Infermation:  NzaEFEZ51-160
Start 1O No.: 0000 - Station MNo.:2

1)

Method selection:

[Pu'mttﬂ' write - HI The parameters are written to the target module.

Parameter Informaton
Chedked parameters are the targets of selected processes.

Cancel All Selections

Initial Walue | Unit Fesd Value | Unit ikite Value | Unit Setting Range | Description -

|Station parameter B |
Input responze time setting i 1lms 5 10ms The nput modub
Output HOLD/CLEAR. settne | & CLEAR 0: GLEAR Set whether to b =
Crwelic data update watch tim.. 0 0 Set the cyclic d:
Mode switch % Automatic.. T Automatic... Set the operation—
Initial operation setting [t with initial.. | Set whether the
ic module parameter 2 |
— Synchronous Tnput Timing Ac.. & with initial processing Set the synchral
L— Synchronous Input Timing .. | 0z Disable : Enable/Disable .
. Input OFF delay sstting Set whether to e
= Input OFF delay setting X0 #400uz | Oto 150000  |'When the actual _

oo Mo dADARAA [ W NI ¥ N -
¥

<] -Lgillt.iln <

Tem o &P Jo . sl W

-

Clear All "Read Value

Process Opton

There is no option in the selected process.
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9“ Uzak Girig Modiilii Parametre Ayarlan 2/2
/

Process Opbon

There is no option in the selected process,

| <The refreshed device values of remote [0 or remote registers may be overwritten.
-Accesses the PLC CPU by using the current connection destination, Please check if there is any problem with the connection destination.

Process is executed according to the parameters written in the PLC CPU.
+or information on items not displayed on the screen, please refer to the Operating Manual,

3) [ e

(Not) Yazma degerinin altindaki tiim &geler icin degerleri giriniz. Tim degerler girilmedigi takdirde parametreler

yazilamaz.
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»ﬂ Program 6rne§i ) 00c

Bu kisimda PLC'nin program érnegdi agiklanmaktadr.

@XEW Bir Ornek Program indirme )

Asagidaki tablodan 6rnek programi indirin. Zip dosyasini istediginiz bir konuma gikartiniz.

Dosya bigimi Dosya boyutu

Béliim 2 Ornek program Sikistinlmis dosya 1,00 MB
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@XEI cullanilacak etiketler

(1) Genel etiket
Programda kullanilan servo striiciiniin baglanti cihazini ve uzak giris moduliind bir genel etikete kaydediniz.

) ood

Assagn (Device/Label) Initial Value | Constant
B100
Bioi
B102
B103
B106
Bl08
=110
H111
B13A
BiBE
W00
Wwing
W06

Class
VAR GLOBAL
_ VAR GLOBAL
_ VAR GLOBAL
_ VAR GLOBAL
_|VAR GLOBAL
VAR GLOBAL
_|VAR GLOBAL
_|VAR GLOBAL
_ VAR GLOBAL
__|VARGLOBAL
_ VAR GLOBAL
__|VAR GLOBAL
VAR GLOBAL

| Label Name
bhx1 50N

bhxl ST

bhx] 5T2
bfx 1 DOG

béx1 MO0

bfx1 MOR

bhx] FLS

bhAxl RLS

b#x1 RES

bhx1 CRD

ufx 1w MONITOR 1
ufiel w MONITOR?
ufe ] w PTELNUMSLCT

Data Type English(Dicplay Target)
Axis 1 ServoON

Axis | Forward Rotation Start

A | Feverse Rotaton Star

Axis 1 Proximity Dog

Auis | Auto/ Manual Selection

Aacis 1 Monrtor Output Execution Demand
Axis | Upper Stroke Limit

Axis 1 Lower Stroke Limit

Axis | Reget

A | Femate Station Commurication Ready
Axis1 Monitor 1

Axis | Il'lnmtn_r!'

Axig ] Poirt Table No. Selsction

Unsignad]/Bit String [16-bit
Ungwgned]/Bit Strng [16=bit
Ungsigred]/Bit String [16=bit

bRISVON

. |VAR GLOBAL

B50

Remaote nput ServoON

b AL StartFw

VAR GLOBAL

Bb1

Femote nput Forward Rotation Start

bRl StartRV

|VAR GLOEAL

B52

Femote lnput Reverse Fotation Start

b RI MonitorON

. |VAR GLOBAL

B53

Femote lnput Monitor Start

bRI Tabled

—[VAR GLOBAL

B55

Remote Input Fomt Table 0

BRI Table |

_|VAR GLOBAL

Bb6

Femote nput Pomt Table 1

BRI Autohanual

_|VAR GLOBAL

B58

Remote nput Auto/ Manusal Selection

bRI Reset

_|VAR GLOBAL

[=1]

Femote Input Reset

bRLDOG

VAR GLOBAL

BSA

Remote Input Proximity Dog

bR FLS

. |VAR GLOBAL

(=]

Remote Input Upper Stroke Limit

bRI RLS

WAR GLOBAL

BYC

Femote lnput Lower Stroke Limit

(2) Yerel etiket

Programda kullanilan bir cihazi yerel etikete kaydediniz.

Label Mame

Data Type |

Clazg

NERERERERENERERERERERERERERERERERERERERERERERERE ]

Congtant

Master Contral ON

Enelizh( Dizplay Target)

-

BMCON
|

Bit
!

. |vaR
|

Initial Walue
b
1
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

) ood

(1) Baslangig islemi

PLC CPU ve CC-Link IE Field ana modilt normal baslatildiginda ve hicbir istasyonun veri baglantisinda hata

olusmadiginda, MC command ara kilidi serbest birakilir.

Fhihalee

[T R

Mazter Contro

N
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>m Programin Aynintili Aciklamasi ) .;_/gﬂ

(2) Bir cihazinin ACIK/KAPALI durumu
Uzak giris modiiltiniin ACIK/KAPALI durumunu servo siriiciiniin baglanti cihazina yansitiniz.

Ramote hput > Sereo Amplifier

BRILSVONM
B&0

b 1 S0M
B100

%

Femote hput
ServaliN

bRLStart FWw
=13

Vot

Az ] ServolM

b1 5T
Bini

1T

Remote put
Forseard Rotation
Start

BRI StartRY
B2

i
Azl Forward Rotation

Start

b1 5T2
g0z

LI

Femote hout
Feverse Fotation
Start

bRLFLS
ELE

h

Az Reverse Rotation

Slart

Remote Input
Upper Stroke
Limit

bRLRLS
B5C

| L

Aucis 1 Upper Stroke
Limit

bl RLS
BI11

i

Femote put
Lower Stroke
Limit

bRIDOG
BSA

Auciz1 Lower Stroke
Limit

b |_DIOG

B103
=

R




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_TUR
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>m Programin Ayrnintili Agiklamasi ) 000

(2) Bir cihazinin ACIK/KAPALI durumu
Uzak girig modulinin ACIK/KAPALI durumunu servo striiciiniin baglanti cihazina yansitiniz,

BRI DG b 1D
BS54 B103
| L P
{lﬂ} 1 T Ry
Remote ket Az Procimity Dog
Proccimity Dog
bRI_AutoManua b 1_MDI
E58 B106
] L i}
1T L
{20
Femate bout focez 1 Auto/Marual
Autos Marual Selection
Selection
h'—-c:_'—-t--?m b I_H:-:-\.
BRY B3
| | i
{20
Femote hput Az ] Reget
Rezet

2/2
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>m Programin Aynintih Agiklamasi

(3) Pozisyon tablosu secimi

Pozisyon tablosu numarasini uzak giris modul sinyaline gére degistiriniz.
Pozisyon tablosu numarasini 0 sinyali ve 1 sinyalinin kombinasyonu ile 0,1,2 ve 3 olarak ayarlayiniz.

|#Pomnt Table Mo Selection

J : Az 1w PTHLMUMNE
B B

—3F { Wis
Axee 1 Pont Table M

Femote fnput Remote lnpunt p o
Ford Tabile [ Ford Tabile |

bRl Tabibe BFE] Tabde |
BSS BS6
1 A W08
1r ¥
fa 1 Pant Table Mo

Famote Input Ramote Inpat Sl hion
Port Tabile [ Pomt Table 1

s | w FTELMUMSLGT

BSE Bt
——aF L L
fxi 1 Pont Table Mo

Remale fnpait Sekection
Point Table (

s 1w PTHLMUM

3hx 1w PTOLMUMGLC T

W0

o | ORKI
5
[
¥

A1 Pont Table Mo
Femote khput Femote khput Selection
Point Table 0 Point Table 1
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

) ood

(4) Monitor

Uzak girig modiiliiniin izleme baslatma sinyali agildiginda, gecerli komut konumu monit6r 1'in cihazinda, motor dénis hizi
ise monitdr 2'nin cihazinda saklanir. Izlenecek icerigin ne oldugu, MOVP talimatiyla belirtilen izleme kodu degistirilerek

degistirilebilir.
Izleme kodu icin, MR-J4-GF Talimat Kilavuzuna (I/O Modu) basvurunuz.

[Monitor

FMenitor T Courrent Pos o B0 TH]

Femote lnput
Monitor Start
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>}mjﬁnlqmm Kontrolii

[~—
_ &fxm&.mm&m&mﬁﬂmmm\\.w

[sletim kontrolli tamamlanir.
Sonraki sayfaya gidiniz.
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@E B Bslimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

« GX Works3 Ayarlama
* PLC'ye Veri Yazma

Servo Surliciiniin Parametre Ayarlan

Uzak Giris Modulii Parametre Ayarlan

Program Omegi

Calisma Kontroli

Onemli noktalar

GX Works3 Ayarlama

Servo Sirlicindn Parametre Ayarlan

Program Omegi

Calisma Kontroli

MR-J4-GF servo strictiyi ve uzak girig modulind ilk kez kullandiginizda, profillerini GX
Works3'e kaydediniz.

Bir proje olugturun ve CPU'yu basa ddndiriniz.

Ana istasyon olarak CC-Link IE Field Network ana/yerel ag modilind kullammz.
Servo sriclyi ve uzak giris modilinid yardimao istasyona baglayiniz.

Uzak girig modiilii ve servo siriciye baglanti cihazlan atayiniz.

Baglanti cihazi ile PLC CPU cihazi arasindaki baglanti yenilemeyi ayarlayiniz.

CC-Link IE Field Metwork araciidryla servo siriclyi bir kisisel bilgisayara baglayiniz.
MR. Configurator2'yi baslatin ve parametreleri ayarlayiniz.
Pozisyonlama verilerini pozisyon tablosuna kaydedin.

Bir servo sirdcinin baglant cihazimi ve uzak giris moddiliind bir genel etikete kaydedin.
Uzak giriz modiilii sinyalini servo striiciinin baglant cihazina yansitiniz.

Iki pozisyon tablosu secim sinyalinin ACIK/KAPALI durumunu birlestirerek pozisyon
tablosunu seciniz.

Servo motor, uzak giris moduline baglanan devreden gelen komut ile harekete gecirilir.
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CIZXM PLCopen Uyumlu FB Kitaphg:

) ﬂﬂﬂ

MR-J4-GF I[/O modu icin PLCopen Motion Control Function Block (FB) saglanr.
Motion Control FB standart bir arayiize sahiptir. Dolayisiyla, FB kullanimi program gelistirme siirecinin
basitlestirilmesini ve okunabilirligin artmasi sayesinde bakim siresinin kisalmasini saglar.

Bu béliimde Motion Control FB kullanan program aciklanmaktadir.

FB Kitaplhg ve Ornek Programini Indirme

PLCopen FB kitaphd) (Mot)

Dosya bigimi

Sikistinlmis dosya

Asagidaki tablodan FB kitaphgini ve érnek programi indiriniz.
Zip dosyasini istediginiz bir konuma gikartiniz.

127 MB

Bk 3 Omek E

Sikistinlmis dosya

168 ME

kurulustur.

azaltilmasini saglar.

[COLUMN] PLCopen nedir?

PLCopen, PLC uygulamalarninin gelisimini iyilestirmeyi, PLC programlamasi igi IEC 61131-3 uluslararasi standardini
desteklemeyi ve tedarikciden bagimsiz olan standart function block (FB) spesifikasyonunu onaylamayi amaclayan bagimsiz bir

PLCopen tarafindan belirtilen FB kullarimi PLC Greticilerine dayanmayan programlamayi olusturabilir, ¢link( FB I/0 ve igletim
spesifikasyonlan standardizedir. Bu, programi yapisal hale getirir ve tekrar kullanilabilirligi gelistirerek mihendislik maliyetinin

(Not) FB kitaphgimin ayrintilan icin, ekteki PLCopen Motion Control Function Block Referans Kilavuzuna basvurunuz.
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»m FB Kitaphigini Kaydetme

Bu kisimda FB kitaphginin kayit yéntemi aciklanmaktadir.
Kitaplk bir kez kaydedildiginde, daha sonra kaydedilmesine gerek yoktur.

1) GX Works3 ile yeni bir proje agin ve [Element Selection] penceresinde [Library] sekmesini seginiz.
2) [Register to Library List] simgesini tiklayin ve [Register Library] 6gesini seciniz.

3) lletisim kutusu agildiginda, [OK] digmesini tiklayiniz.

4) Istenen yere kaydedilmis [MotionControl_J4GFIO_1.01B.mlsm] dosyasini secip aciniz.

5) FB, [Element Selection] penceresinde kaydedilir.

Elernant Selaction y "
Register User Library...

User Ubrary Register Library...
3 Library e

AL ST e e A T

= Library
& MotionContral_MGFIC_1.018
1 gl B
3 e Single-Auis
ﬁ Library is registered o ke sy @ HC_Movesbsolute 1GFI0 Absolute Value Posiboning
@ HC_MoveRelstive+ HGFIO Relabyve Vslue Postioning
Spadfied files i Imparted to the CX Works3. s MC_Power + MGFI0 Gperable
xﬂﬁé;hlﬂ”ﬂwﬂﬁp imported betore, pleass @ HC_RendActubPosilion+ HGFID  Current Position Reod
i MC_ReaddxisFrar+ MGCFID Auig Frmor Read
@ MIC_FosadiodsInfos MGFID #ods Information Read
@ MC_FReadSkatus + MCFID Status Read
3] |I| ‘ @ MC_Re=et+ MGFID s Error et
— ] W HIC_Stop=NEF10 Foroed Stop
| HCv_Home= J3GF]0 Home Posibon Return
il g Ly i HC_ReadServePaamster+ HGITO  Servn Parmsters Regd
[T 4} VUL e g 1 R 3
—

-
MELSOFT GX Works3

ﬁ'—u-" - a MOy WriteServaFarmmeter+ 4GFI0 Servn Parmmster Wike
’ 7 1 Sohal Label
L [ecuments library - = M (f§ Structured Cots Type

. Wbt WO, L W by

g botow sl W0 Lilkrads v Ly ok
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b))

FB Kitaphigini Kaydetme

) ood

Elernant Selection
|1 POL) B | o Register User Library...

User Lbmary Register Library...
@ Library

MELSOFT GX Worksd

& Library is seqistersd Do Fea sy
Spedfied files is iImported to the GX Workss.

exatute Ragicter by Library List,

To replace the lrary with the one imported before, please

3) [

2/2

LA = g A T

G =

i Pmminy

I Dty

B Dows e
& Faroed Py

W i
= bt
oy it
ezt
b ACapr
L i
i mim
L
L e

H

[P Torr——

ﬂ_‘_'lul b Keve 4} VL

i Library
Lg MetionControl_MGFIC_1.018
] gl B
= | Single-hxis

i HIC_Moveabsolute s MGFID
@ MC_MoveHelstiee + HGEID
i HC_Parer + BGFID
& MC_ReaddctuaPosition+ MEFID
8 MC_ReadasisErar+ HGFID
i MIC_Fosadidods Infos MGFID
2@ MC_FeadStatus+ MGFID
4@ MC_Res=t+ MGFIO
B HC_SnpsHoF10
m HCv_Home= J3GF]0

A MO _RepdfenaPiraraters HGRID  Servn Parpmster Regd
g MO WriteServaiarnmater+ JAGFI0 Servn Parmmseter Wrike

Absolute value Fositioning
Felabye Value Postioning
Gperabile

Current Pegition Repd
g Frror Read

Mods Infarmation Read
Sitatus Read

#ods Error Reset
Fonced Stop

Huome Posibion Return

Dzurments library

LT

__ bemcaTomcl MO, LNBLFoley

gemr bhotiowlool W0 Lilird v

i [y Sohal Lanel
@ (§§ Structured Dats Type

1)

muat1irm|rlmrv|mdu-_

POU Ust | Favorites | Histery | Mol Library |
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(1) Cihaz Konfigiirasyonu

Bu béliimde kullanilan sistem konfigtirasyonu kisim 1.7'de kullanilan ile ayridir.

Uzak giris modiiliini, basa
déndiirme programi gerektirmeyen
bir duruma ayarlayin.

:::Il Arer

Kontrol paneli

FLS/RLS diigmeleri normalde
kapal kontaklardir.

|




l] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_aAmplifier_I0_Mode)_TUR

=

»m Sistem Konfigi,i rasyonu

) ﬂﬂﬂ

(2) Harici devrenin kablo tesisat
Harici devreyi uzak giris modiiliine baglayiniz.

i Ll Y e R
IR R RN ERRERENNNERODESN
. D|}._ﬂ.| -—
T g

SLlPE AV g

L) s

di-'."!' .__.
i:fi..'l'i:;.—l

td 'Y E B
o I--"---"'

-I X00 | | X02| | XOE ||[COM

24v DCL X01| ... |XOF||COM

X00: Servo-acik istegi
X01: Baslangic konumuna dénts

istegi

Asagidaki sekilde bélim 3 icin her sinyalin ve atandigi islevin kablo tesisati gdsterilmektedir.

X02: Pozisyonlama baslatma

istegi

X03: Hata sifirlama
X04: Baglanmamis
X05: Konum numara secimi 1
X06: Konum numara segimi 2
X07: Baglanmamis

X08: Baglanmamis
X09: Baglanmammis
X0A: Proximity dog
X0B: Strok st limiti
X0C: Strok alt limiti
X0D: Baglanmamisg
XOE: Baglanmamis
XOF: Baglanmamis

X0O || XO1 || X02 || X03 || XO4 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF ||COM
\ \ \ 7‘ 7‘ —— 2avpe
5 L L &
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2.1 (7) kismina kadar ayar yontemi kisim 2.1 ile aynidr.

Bolim 2.1'e gbre proje olusturma isleminden istasyona ézel station-spesific modu ayarlamaya kadar olan prosediirii uygulayiniz.

(1) Baglanti cihazi ayan

Ornek programda, yardimai istasyonun baglanti cihazi 2.1 (8) kismindakiyle ayni sekilde ayarlanir.

[ Detect Mow ]

Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End = |  Link Scan Time {Appmx-}=| 0,71 ms
RX/RY Settin R\vw RWr Settin i i
No. Modsal Name STAE Station Type /R g /R g Resgrve_derrnr _In'u'_alld SmtanISys_tem
Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station

B 0 HostStation 0 Master Station

Mm 1 MR-14-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 Q03F 16 0000  QO00F No Setting

(= 2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 1 0050  QO5F 4 0050 0053 Mo Setting

I[/O modunda bir veya iki servo siriici kullamyorsaniz, ardil alani RX/RY ve RWw/RWr'ye asagidaki sekilde atamaniz énerilir.

Bu, baglant: yenileme ayarini ve yapi ayarlamay daha kolay hale getirir.
(3.4 (2) ve 3.6.2 (3) kissmlanna basvurunuz.)

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: [Surt,iEnd -r] Link Scan Time (Approx.): [ 0,75 ms
RX/RY Setting RWw/RWr Setting | ReservedError Invalid Station/System
Mo, Model Mame STA# Station T
e Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station
B 0 HostStation 0 Master Station
M. 1 MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 OQO03F 16 0000 OQO00F o Setting
M. 2 MR-)4-GF 2 Intelligent Device Station 64 0040 O00FF 16 0010 O001F o Setting
= 3 NZ2GF251-16D 3 Remote Device Station Mo Setting

[ =] u1ET4_UU'EU_UUET

40 ila 7F seklinde ayarlamaniz énerilir.

ik eksene ait RX/RY 00 ila 3F olarak ayarlandiginda, ikinci ekseni
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(2) Baglanti yenileme ayan

Ardindan IO modunda kullanilan eksenlerin toplam RX ve RY sayisini, RX/RY durumunun kaydedildigi yer olan CPU
tarafindaki bir device (baglanti yenileme hedef konumu) atayiniz.

(Eksen basina her RX ve RY igin 64 nokta)

Omegin, bu kurs icin tek bir eksen kullanirken, cihazi RX00 ila 3F, BOO ila B3F olacak ve RYOO ila RY3F, B40 ila B7F olacak
sekilde ayarlayiniz.

iki eksen kullanirken cihazi, RX00 ila RX7F, BOO ila B7F olarak ve RY0O ila RY7F, B8O ila BOFF olacak sekilde ayarlayiniz.
Benzer sekilde, I/O modunda kullanilan eksenlerin toplam RWw ve RWr sayisini word device atayiniz.

(Eksen basina her RWw ve RWr icin 16 nokta)

N Link Side CPLU Side
0.

Device Mame Pointz Start End Target Device Mame Pointz Start End
- ESB - 12 000ooo O0D1FF

4 Module Label
= 512 00000 OOIFF 4mf  Module Label |«
6 00000 D00SF | 4mp
fid

Specify Device| » E
Specify Device| - | B

Specify Device| - | W
apecify Device B

5 R E 16 00050 000SF
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(3) Baglanti yenileme gériintiisii

Asagida bu bélimdeki érnek programa ait baglanti yenilemenin bir gériintiisi gdsterilmektedir.

PLC CPU Servo siiriici Uzak giris modiilii

BO0-3F «——— RX00-3F

B40-7/F — RYO00-3F

WO00-0F «——— RWr00-OF
W10-1F — RWwO00-0F
B80O-8F <




=
) ood
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Servo sUrliciinin parametreleri kisim 2.3.2'dekilerle neredeyse aynidir.
Bu bélimde, sadece baslangi¢ konumuna déniis parametresinin ayarnni degistiriniz.

(1) Baslangic konumuna déniis parametresini ayarlama

[Positioning] - [Home position return] kisminda "CiA 402 Mode" ayarini baglangi¢ konumuna déniis yontemi olarak ayarlayiniz.
Bu bolimde, CiA 402 Baslangig Konumuna Dénis Yontemi icin Method 6'y1 ayarlayiniz.

[Method selection] kisminda "CiA 402" seciniz.

[Home position return method] kisminda "Method 6" seginiz.

eaed yONU, baslangic konumuna dénis

=1 yéntemine bagh olarak degisir.

150 % (D, 1-100.0)

Fiter 3 -~
CEramen oo Posboning - Home position retum
Gﬂ"h'w: Py Detaled sething af home pasition returm
Basic ®cAa0E O Manufachurer-spedfic 100,00 | rjmin (0.00-157772. 15)
o — Home posibon return method Creep speed
Home positic Methad & 10.00 | rjmin (0.00-167772.15)
. D‘?"‘;:;f Home posibon réturn direction Mowing distance after proxeity dog
- . — M‘ — ' 1 Yakinlik Gnitesinin polaritesini
A ouimity t " 1 LI | e
8 Lst deplay S - kisim 2.3.2'deki gibi "Detect dog
Ban Home poditon retugiileosnon data(ZsT, I5TH) Detect dog with ON | . "
- X with ON" olarak ayarlayiniz.
Ex . . s o, 100 (5-1000)
i | CiA402 icin, baslangic konumuna donis S ”m""

[COLUMN] CiA402 tipiyle baslangi¢c konumuna déniis yéntemleri

CiA 402 tahrik profili, tahrik ve Hareket kontroli igin IEC 61800-7-201 ve IEC 61800-7-301'de aciklanan bir cihaz profilidir.
Baslangig konumunun referans noktasi ve arama yéntemi CiA 402'de Homing Method olarak agiklanmaktadr.

Method 6'da, baslangic konumuna déniis yapildiginda eksen adreste azalan yonde Hareket (Motion) eder. Baslangig konumu,
proximity dog switch (Home Switch) algilandiktan sonraki ilk Z fazinin konumudur.
Ayrintilar igin, MR-J4-GF servo suriicii TALIMAT KILAVUZUNA basvurunuz.
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(2) Pozisyon tablosunu ayarlama

FB ile pozisyonlama yaparken, pozisyon tablosunun ayarlanmasi gerekli degildir.
Siz FB'yi ylruttiglnizde veriler pozisyon tablosuna kaydedilir.

Paint table posiioning aperation (Absalute value command system)

pdate Project

| Target position Fotation speed
-899,999-999,999 Q,00-167772, 15
No. | mim rfrmin
| 0,000
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000

0,000
i Ann

1
2
3
4
§
6
7
8
a

0-20000

0-20000

‘ Accel, time const., ‘ Decel, time const,

ms

>0 00000 0o 0o

ms

o0 0000000

Dwell time
Q-20000

ms

0 0000000

Auxiliary fune,
0-3,8-11

= I = = B = B B B R R
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Bu kisim PLC'nin program érnegdi aciklanmaktadir.

@ Kullanilacak etiketler )

(1) Genel etiket
Uzak giris modiiliniin her sinyalini ve servo siriiciniin her baglanti cihazini genel bir etikete kaydediniz.
No.1 ve 2'nin yapisi 3.6.2 (2) ve (3) kisimlannda aciklanmaktadir.

Label Name Data Type Class fssien (Device/Label) Initial Value = Constant Enelishi{Display Target)
1 |ﬁxls1 AXIS REF JAGF | . |VAR GLOBAL ~ |Detsiisd Setting Acxis 1 Information
2 _stlnk. stRemotReg(D 0) | _ |VARGLOBAL « |Detailed Settne Structure for Remote Device Control
3 | bRI PowerON Bit _ |VAR GLOBA&L  |B8D Remaote Fput Servo ON
4 |bRI Home Bit . VAR GLOBAL = |BE1 Femote Input Home
§ bRl Movefbs Bit . |VAR GLOBAI = |BS2 Remote nput Start Absolute Positioning
f bRl ErrReset Bit _ |VAR GLOBAI| - |B&3 Femote Input Errror Feset
7 bRl PosMumi Bit . |VAR GLOBA| « |BES Femote Input Position Mo. 1
§ |bRIPosMNum2 Bit . |VAR GLOBAL - |B36 Femote Input Position Mo, 2
9 bRILDOG Bit . IVAR GLOBA| = |BBA Remote Irput Proximity Dog
10 |bRILFLS Bit .. VAR GLOBAL - |BEE Femote lnput Upper Stroke Limit
11 |bRILRLS Bit . VAR GLOBAL « |BBC Femote Input Lower Stroke Limit
12 |bfx1 DOG Bit . |VAR GLOBA| « |B43 Axiz | Proximity Dog
13  bAx1 FLS Bit . |VAR GLOBAI = |BS0 Axis | Upper Stroke Limit
14 bAxl RLS Bit . IVAR GLOBAL « |BS1 Axiz | Lower Stroke Limit

Yeni bir proje dosyasinda PLCopen MotionControl FB kullanirken, "MASTER_MODULE_REF" 6gesini asagidaki islemler
ile genel etikete kaydediniz.

(Bu, 6rmek programa zaten kaydedilmis oldugundan, bu islem gerekli degildir.)

[Element Selection] penceresinde [Library] sekmesindeki [Global Label] bélimindeki "MASTER_MODULE_REF" 6gesini
strikleyerek proje agacindaki [Global Label] bélimine birakiniz.

L g MogonControl_JGFIO_1.018 MotionControl_J4GFIO

" MASTER_MODULE_REF Master module selection
& (83 Structured Data Type

Structured Data
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(2) Yerel etiket

FB I/O icin kullamilan her cihazi ve bunlarin pozisyonlama datalarinin ilk degerini yerel bir etikete (local label) kaydediniz.

1/2

Labe| Mame Data Type Class nitial Value | Constant English(Display Target)
1 |béx1_PowerOMNComp Bit WAR - Servo ON Complete
2 |bfix1_PowerOMErar Bit VAR, - Serva ON Errar
3 lufix1_PowerOMNErID Ward [Unsiened)/Bit String [16-bit] VAR - Servo OM Eor Code
4 | bfxl_HomineComp Bit VAR - Homing Complete
§  |bfAx1 HomingError Bit WAR, - Homirng Error
i |udxl HomingErrlD Word [Unzigned)/Bit String [16-bit] VAR - Homing Error Code
7 |béx)_MoveAbsComp Eit VAR - Fositioning Complete
g bl MovedbsError Bit WAR - Pozitioning Error
9 |udfx]_MovefbsErD Ward [Unzigned]/Bit String [16-bit] VAR - Pozitioning Error Code
0 |bfx] ResetComp Bit VAR - Rezet Complete
11 |bfx]_ResetError Bit VAR, - Fezet Ervor
12 |ufiz1 ResetErID Ward [Unsigned)/Bit String [16-bit] VAR, - Reset Error Code
13 |lePosition FLOAT [Double Precision] VAR - Tommand Position
14 |leSpeed FLOAT [Double Precizion] VAR - Command Speed
15 Iudﬂc:n::el Doul:n]e Wiord Lhmgned /Bit Strlng [32-bit] VAR - Command Ph:n:el Tlme Cionzt
[, dAle Dby i neziEmed LB = AR amumand e L =
17 | lePoz0 Poziton FLOAT [Double Precision VAR CONSTANT - 100,000 Mol Position
18 |lePosl Speed FLOAT [Double Precision] VAR CONSTANT - 100.00 Mol Speed
19 |udPosl_Acc Double Waord [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT - 100 Mol Accel Time Const
20 |udPazl Dec Daouble Ward [Unzigned]/Bit String [32-hit] WAR CONSTANT - 100 Mol Decel Time Const
21 |lePoz 1 Pozition FLOAT [Double Precizion] VAR CONSTANT = 50.000 MNo.1 Pozition
22 |lePoz1 Speed FLOAT [Double Precizion] VAR CONSTANT - 50.00 Mol Speed
23 |udPos | Acc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT = 100 Mo.l Accel Time Const
24 |udPos1 Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT - 100 Mo.1 Decel Time Const
25 |lePoz2 Position FLOAT [Double Precizion] VAR COMNSTANT - [] Mo.2 Position
26 |l=Pog2 Speed FLOAT [Double Precizion] VAR CONSTANT = 100 Mo.2 Speed
27 |udPos2 fcc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT « 50 No.2 Accel Time Const
28 |udPos? Dec Double Word [Unsiened]/Bit String [32-bit] WAR CONSTANT - 50 Mo.2 Decel Time Const
20 |lePosd Position FLOAT [Double Precision VAR CONSTANT - 150000 Mo.3 Position
40 |lePosz3 Speed FLOAT [Double Precizian VAR COMSTANT - 20000 Mo.3 Speed
21 |udPosd_dce Double Ward [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT = 50 Mo.d fccel Time Const
32 udPGS3 _Dec Double Ward [Unzigned]/Bit String [32-bit] WAR CONSTANT - a0 Mo.d Decel Time Const
g Foveer_JAEF I i r L8] H - BV
1| ||"-'1[3".-' Home_ J-IGFD:I 1 MCsv_Home+JA4GFIOD VAR - [FE]Home
46 |uPos Number Word [Unzigned)/Bit String [16-bit] VAR, - Pozition Mo.
26 | MG Move Absolute JAGFID 1 [MC_Move Absolute+ JAGFID WAR - [FB]Start Absolute Positioning
37 [MG_RESELJ-IGFIDJ Mz Rezet+ J4GFI0 WAR - [FE]Emor Reset
A |

[ .
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2/2

an | !

Ir

[ Dort noktanin komut konumu, komut hizi ve hizlanma/yavaslama sabitleri

sirastyla kaydedilir.

[«
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(1) AXIS_REF_J4GF tipi ve MC_J4GF tipi
Yeni bir proje dosyasinda PLCopen MotionControl FB kullanilirken, AXIS_REF_J4GF tipi ve MC_J4GF tipinin yapisini
asagidaki islemler ile projeye kaydediniz.
(Bu drnek programda zaten kaydedilmistir.)

"AXIS_REF_JAGF" ve "MC_JAGF", [Element Selection] penceresindeki [Library] sekmesinde yer alan [Structured Data Type]
bolimunin altinda yer alir.

"AXIS_REF_JAGF" 6gesini sUrlikleyerek proje agacindaki "Structured Data Type" b&limiine birakiniz.

"MC_J4GF" ve "AXIS_REF_JAGF" proje agacina kaydedilir.

Mg Data Type
{9 AXIS_REF_JMGF Axis Information
i} MC_JMGF Library management data

. M+RCPL Time E-'I\-'r'-r,hr-:_:-l||.;-.-_-T meExacution

i M+RCPU_EtherPort

Eij MC_J4GF Library management data

il AXIS_REF_J4GF Axis information
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(2) stRemoteReg tipi

Yeni bir proje dosyasinda PLCopen MotionControl FB kullanilirken, stRmoteReg tipinin yapisini asagidaki islemler

ile projeye kaydediniz.

(Bu drnek programda zaten kaydedilmistir.)

stRemoteReg tip yapisi FB'nin baglanti cihazim calistirmasi icin gereklidir.

Proje agacinda [Structured Data Types] &gesini sag tiklayin ve [Add New Data] segenegini seginiz.

"Data Name" alanina "stRemoteReg" girin ve [OK] digmesini tiklayiniz.

[Structure Setting] penceresi acilir. Etiket adim asagidaki sekilde oldugu gibi giriniz.

= (3 Structured™=—

Add New Data... Ins

i M+RCPL
E M+RCPI

Import File...
Sort 3
Expand/Collapse Trea »
Properties...

Alt+Enter

Cata Type
(Data Name)

CTSSISE S

) ood

1/2

1 !I:n R Bit{0.63) |:ﬂ€ l |
il I
2 | bnRY Eit(0.63)
3 | unRr Word [Unsiened]/Bit String L16-bitl(0_15)| [T e— )
4 | unRidl Word [Unsiened]/Bit String [16-bit)(0.15)] -
3 J Targetl) =~ DataTepe
’ -
— Word [Unsigne] /Bt String [16-hit]
Eruﬁk Word [Unsgned] Bit Siring [324+
Doubde Word [Signed]
FLOAT [Singhe Predsion] L
FLOAT [Doubde Pregsion] b
Time
L Eu‘.m[ﬂ} )
Twoe Catsoory ol L~
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3 | unPidk Wiard [Unsiered]/Bit String [1E-|:ril'](ﬂ..15:|r
4 | unBidy Wiard [Unsiered]/Bit String [15-|:rit][ﬂ..15:|r
E ]

Bit cihazini 64 (6ge sayisi) x N (eksen sayisi) olarak siralayiniz.
Sozcik cihazini 16 (6ge sayisi) x N (eksen sayisi) olarak siralayiniz.

[Cata Type Selection - - “
TargetiL) Datd Tepe
CT -

Word [Linsgned] Bit String [16-bit] 3

Type Category
@ Simple Types

*\ Spructured Data Type

Double Word [Unsigned] Bt Siring [324
Word [Signed]

Doubde Word [Signed]
FLOAT [Single Precsion]
FLOAT [Doubde Frecsion]

Time

String(

32

String [Unicade] (32)
Foiribes

Timer
Couriter
Lorg Courvter

Emfmnem Trmer

1 |

m

m

[

Array Blement

| ARRAY

Element

2/2

) ood

4
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(3) Yapilann kaydedilmesi 1/2

Yeni bir proje dosyasinda PLCopen MotionControl FB kullanilirken, AXIS_REF_J4GF tipi ve stRmoteReq tipinin yapisini
asagidaki islemler ile global label olarak tanimlayiniz.
(Bu drnek programda zaten kaydedilmistir.)

[Global Label] penceresini aciniz.

(a) AXIS_REF_JAGF
"Axis1" adh AXIS_REF_J4GF tipi yapiy kaydediniz.

(b) stRemoteReg
"G_stLinkIEF" adli yapiyi kaydedin. Bu etiketin kendisi de bir dizi ile tamimlanir.
Ag numaralarn igin 6ge sayisi gereklidir. Bu kursta sadece ag numarasi 1 kullanildigindan, "Element” icin 1 ayarlayiniz.
[Assign (Device/Label)] alaninda "Detailed Setting” égesini tiklayiniz.
"Structure Device Setting Window" agilir. Servo sirlictiniin RX/RY ve RWr/RWw yenileme hedefi olarak ayarlanmis clan
PLC CPU'nun cihazini dogru sekilde giriniz.

Label Hame Data Type Hssign (Devioe;’ Label} Initial Yalue | Constant Enelish{Dizplay Tareet)
Axiz 1 AXIS REF ..HGF "-.I'HFLGLD'BM v lDatails . Azl Information
stlink stﬁamutﬁeg{ﬂ l'l} &R GLOBAL - :rtalhd Setting Structure for Fﬂmnte Device Control
LAT Ra...<.. &M & S Al MNacicda Taccaa e . AL
e o g . :

Dats Tﬂ! Structura Amay

e M+REPY Systom Switching Reauest £ [ &Remotion G_stLnkIEF {stRemotReg1])

<Projects -HRCFU_Time - {7 Label Mame [ista: Type
MAHRCPU_Time_Synchronize TimeExecutl A |Eh{|]_ls‘_i
M+RICPU_Trackng_Transfer_Blods 17 [GE Bl A3)
mmﬂ_:ram_gmtzgm;;né Pl Word [Unzigned]/Eit String [16-bitl 016}

HRCPU_Traddng_Trars 045, = = — - :

M+REPU Tracking_Transher_Blocdea3te I SR AR M G T
M+RI7IGFLL
M+RI71GF11_stCardInf
1R 71GF 11_stContralerinfo

Type Categary MHI71GF1E_stOfeeiSize
M+RITIGEL ] stStatoninf o

Simple Types MC J4GF |
& Structured Data Type -
Furiction Blod: T am [
A o
l‘m 1 [
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M4RCPU Wadmg_'rrnﬁr_uudmm

M-+RCPU_Tracking_Transfer_Blods 101

Type Cabegary
) SimpleTypes
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(1) Baslangig islemi

) ood

PLC CPU ve CC-Link IE Field ana modilii normal baslatildiginda ve her istasyonun veri baglantisinda hata olusmadiginda,
MC command ara kilidi serbest birakilir.

[Fialize

ROPUsASMbRkes GF11_1hin Mo GF11_ThSte Datal

JuleReady ik Erroe
]

wi [N
SN0

-1

wayg O

{1 {1 -+

N R -Modle F -Data link srror
ready siatus of each
slatar
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(2) Yap iiyesi ayarlama
Axis1 yapisimin Gyeleri icin gerekli olan bilgileri ayarlayiniz.

*Get the members of the struchure

ROPUsiSMbAfter
RUM] Sean OFF

LI

After RUM OFF st

Tazan anly

SpeciE e axie
riimsbenr of the
control fargst

Specries the start
L0 raumber of the
master module S0
ke the control tge--

L

Wazter i3]

GF

Specifies
the network
module
ELITIGF

Aoos | Master Module

Specifies the
masier module bo
bear the caniro

iarget

[l

Axiz | RemoteReg A
rawho

Specifies the aray
element number of
the speified

singhes ~stBame=-}
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(3) Limit diigmesi islemi

Uzak giris moduild sinyalini servo sirliciinin baglanti cihazina yansitiniz.

[FFrocessing of the limil switch

bRI_DOG
BBA
I |

Remote Input
Proccimity Dos

Remote kplut
Upper Stroke Limit

bRLRLS
BB
I |

Femote npout
Lowwer Stroke Limit
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(4) Servo-acik
"MC_Power" adli function block'u yirttindz.

[#Serva ON

()

iz
H DUT Al Asis DUT

Axig Axin
e mat Fitormal
] iar

xig |
Inlor maton

Firmote fnput
arve DN

Sereo DM

Error Code
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(5) Baslangi¢c konumuna déniis

"MC_Home" adli function block'u yiritiniz.

+Homs

{ 3

Ao .
It et ior
=
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fm Programin Ayrintih Agiklamasi ) I;.:ﬂ

(6) Konum numara secimi

Uzak giris modiili sinyalinin B85 (—=RX55) ve B86 (—RX56) ACIK/KAPALI kombinasyonuna gére dort noktaya ait konum
numaralarini seciniz.

silian Mo, celection

bRl PosMumi
BEG

uPagMumber I

i %

(30
1

1T
Femote [nput

Fozdion Ko 1

bRI_Foskum?
BEh

T

Pogition Mo,

uPasMumber.1

i

] L
nr

Femote [nput
Pozition ko, 2

uPosNumber

Pasition Mo

o

Pogition Mo,

ePozl_Poszi lePozition
Hiory

EDMOVE .

- o

Coommand Poszition

aPazl Spe |eSpzed
ed

EDMOVP 1\ ) =y

':\!'_' .'I1I'Ild|'!J 5|J!:'Ed

udFasl_Acc el

DMOVE - ) ) dccel  Command Accel

- Time Const Time Congt

udPagl_Dec wdDacal

DMOVES |, ) Decel  Gommand Dacsl

- Time Gonst  Time Caonst

uPosMNumber'a ait
L bitD'a B85 ve
uPosNumber'a ait
bitl'e B86 atayiniz.

uPosNumber 0 iken
pozisyonlama verisini
> giris pozisyonlama
baslatma FB'ye
ayarlayiniz.
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

uPozMumber

Poziton Mo

Ciommand Fositon

k=P Spe leSpead
&d

EDHOVF Mo Speed  Command 5peed

DMOVE Mod Accel Commard Accel

- lime Cangt  Time Canst

udPog 3 _Dec udDizca

DMOVP Mok Decel Command Decel

- Time Const  Time Const

uPosNumber 3 iken
pozisyonlama verisini
> giris pozisyonlama
baslatma FB'ye
ayarlayiniz.
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(7) Pozisyonlama isletimi
"MC_MoveAbsolute" adli fonksiyon blogunu yiiritiiniiz.

*Fasitioning

MC_Moved { MG
mﬂg Absolute Vahe Pos

Axic]
{ HOUT:Axie AwisDUT

s | .

informa infor mal
Infarmation o ion
BRI Move Abs b |_Nu-;:.-|"'||.:,=$_n|r|
Bg2

1 B:Exacute Dore:B {7

Executi Executi
Remote put = ol

Start Abzolute comman complet

Positioning d iar
rBurada belirtilen Positioning data No., \
) & FB'ye ve hiz VErilEﬁnE‘girilECEk hedef
b |l konumu saklayan pozisyonlama tablosu
nedata | e numarasidir.
Bu programda, Positioning data No., 1

olarak sabittir.
'I-n.'—.F':usr inn \ ')

H LPositicn Commas=

Positioning
Camplete

L

: Comma Abartio
Gommand | - ied m of

Pasition position executl
on

t:.‘:'.x | h"-:..rEF-t ~;Elr|:|r

leSpeed
[ H Livelocity {}

Command Velocity Pasitioning Error

Speed
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

uhie 1_Mov
udficeel efibeEr-
{ H D:Accal-- e i

Acceler
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Poszitioning

Command
Errar Code

ficcel Time
Conzt

udDecel

{ H

Command
Decal Time
Conzt

W Direg--
Fotatio

MC_JAGFIO FB'sinde, girilen deger goz
. ard edilir.

directio
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>m Programin Aynintili Aciklamasi

(8) Hata sifirlama
"MC_Reset" adl fonksiyon bloGunu yuriitiiniz.

[FError Feset

(449
1)

g |
L 1

iz
Information

Remate gt
Errror Reset

M _Resst -

= { MO

Aziz Error Reset

DUT Auxes

Axis
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o e I_Hr"rr' Faliy =]

i
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o i et
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S

Ragat | nn:r-lpd &

Errai:B

i 5%

Errow

ErroriDee=
Error

code
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N

Reset Error

{ }

FeEget
Error Code
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>}mjﬁnlqmm Kontrolii

ba;:rm'gl Komut konumu: 0,000mm
Komut hizi: 100.00r/dk
C Hizlanma sabitleri: 50msn

Konum numara Konum numara Yavaslama sabitleri: 50msn
secimi 1 secimi 2

[~—
_ ﬁxwm\&.mmwm%‘mmmmm\\.w

Isletim kontrolii tamamlanir,
Sonraki sayfaya gidiniz.
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» - -
@& Bu Bsliimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

« FB Kitaphgini Kaydetme
* GX Works3 Ayarlama

Servo Surliciiniin Parametre Ayarlan

Program Ornedi

Calisma Kontroli

Onemli noktalar
FB Kitaphi§im Kaydetme

GX Works3 Ayarlama

Servo Sirlicindn Parametre Ayarlan

Program Omegi

Calisma Kontroli

FE kitaplk dosyasim proje dosyasina kaydedin.

I/O modunda kullanilan servo siiriiclinin toplam RX/RY ve RWw/EWT sayisina denk ardil
alanlar, baglanti yenileme hedefi clan CPU tarafindaki cihaza ayarlayin.

Ornek programda, baslangic konumuna déniis yontemi CiA 402 tahrik profiline ait
Method & olarak ayarlanmistir.

FB ile pozisyonlama yaparken, pozisyon tablosunun ayarlanmasi gerekli degildir.

AXIS_REF_JAG, MC_J4GF ve st_RemoteReg tipi yapiyn tanimlayimiz.
Uzak giriz modiilii sinyalini servo strliciinin baglant cihazina yansitin.

Pozisyonlama isletimi, bir FB uygulamasi ile birlikte gerceklestirilir.
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W

Test Son Test ) oo

Artik MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J4-GF Servo Siirticli I/O Modu) Kursundaki tim dersleri tamamladigimizdan, son teste
girmeye hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulan gézden gecirmek icin bu firsati degerlendirin.
Bu Son Testte toplam 5 soru (7 madde) yer almaktadir.

Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

Cevabi sectikten sonra, Cevapla digmesini tikladiginizdan emin olun. Cevapla diigmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuclar

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda gorintilenir.

Dodru cevaplar ;

Toplam soru : Testll geqebvllmelc icin, sorulann
%60'in1 dogru cevaplamaniz
gerekir.

Yizde :

Devam Et l l incele

= Testten ckmak icin Devam Et dugmesini tiklayiniz.

+ Testi incelemek icin Incele diigmesini tiklayiniz. (Dogru cevap kontroli)
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene digmesini tiklayiniz.
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} Son Test 1 ) 00c

MR-J4-GF servo stiriictintin I/O modunu tarif eden tiim dogru ciimleleri secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

MR-J4-GF servo siiriiciiniin IO modunda kullanirken, simple motion modiilii denetleyici olarak kullanilmalidir.

I/O modu ve hareket (motion) modu birlikte aymi ag tizerinde kullamlabilir.

Pozisyonlama, CC-Link IE Field Network tizerindeki baglanti cihazi acilip kapatilarak gerceklestirilebilir.

Cevapla ] ’ Geri ]




l] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_aAmplifier_I0_Mode)_TUR

Son Test 2

Asagidaki cimleler icin dogru terimleri () seciniz.

= MR-J4-GF'yi ilk kez kullanirken, (1) ¥ | GX Works3'e kaydediniz.
= MR-J4-GF servo siiriiciiniin pozisyonlama tablosunu ve parametresini ayarlarken (2)|

= Aga bagl cihazi CC-Link IE Field Network'de (3), | ¥ kaydedin.

Terim

(1) 1: Profil 2: Modul etiketi
(2) 1: MR Configurator2 2: MT Works2
(3) 1: Ana istasyon 2: Yardimai istasyon

[ Cevapla ] [ Geri ]

¥ caginniz.
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Son Test 3

CC-Link IE Field iletisiminin baglanti cihazi numarasinin atandigi dogru pencereyi seciniz.

Ag Konfiglirasyon Ayarlan
Yenileme Ayar

Yenileme Zamanlama Ayan

Cevapla ] ’ Geri ]
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= _
} Son Test 4 ) 00c

Servo siirticiniin parametreleriyle ayarlanan tiim dogru ayar 6gelerini asagidaki 6geler arasindan secin. (Birden
fazla secim yapilabilir)

Istasyon numarasi
Baslangi¢ konumuna déniis yontemi
Hiz kontrol degeri

Pozisyonlama Tablosu verileri

Cevapla ] ’ Geri ]
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} Son Test 5 ) 00c

PLCOpen Motion Control FB'sinin kullanildigi programin avantajlan hakkindaki tiim dogru ifadeleri secin.
(Birden fazla secim yapilabilir)

Program kara kutuludur ve FB tarafindan korunur.
Programin okunabilirligi artar.
Standart arayiz tekrar kullamilabilirligi artinr.

Hareket Kontroll FB, PLC reticilerine dayanmayan ve egitim maliyetlerinin azaltilmasin
saglayan programlamaya olanak saglar.

Cevapla ] ’ Geri ]
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Test Puani

) ood

Son Testi tamamladiniz. Sonuclariniz asagidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya geciniz.

Dodru cevaplar:

L]

Toplam soru :

¥ ]

Devam Et | ‘ incele ‘

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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]

MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J4-GF Servo Suricii I/O Modu) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydali olmasini umanz.

Kursu istediginiz kadar ¢ok gézden gegirebilirsiniz.

‘ Incele ‘ ‘ Kapat
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